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We conducted this study using a KINECT motion-capture 
device capable of recording physical movements to operate 
a very basic interactive mechanism to recognize human 
gestures and behaviours, which might then be used to 
control a creative work or project. The KINECT device is 
widely available for home use and often used as a sensor for 
electronic games. The unit sends out infrared beams, then 
reads the reflections so as to map a human figure and 
generate data for the position and angle of limbs, torso and 
face.  
Such data strings linked continually moment-by-moment 
can help render time-based digitized pictures of physical 
actions, which might by extension be recorded and replayed 
— not only in realtime, but also across great removes in 
time and space.  
Thus, we could conceivably use our KINECT-based system 
to have robots replay today's immediate gestures and 
movements in a distant city or in the same location twenty 
years hence. 
























 Machines that Make Humans Think、1989、パリ
 建築美術館他 
2. ロボットのための音楽（音楽作品） 




















2. 「Body Futures」「Marry me! 2050」 
https://www.youtube.com/watch?v=gulZV2buS2E  
 
図 1）身体計測技術の見学（ASICS スポーツ工学研究所）。 
  
  
図 2）図 3）図 4）「未来の身体（Body Futures）」をテーマと
したインタラクションデザインワークショップを開催（2012 年
12 月）、ASICS 社の協力を得て、ここでは未来社会における人




神 戸 芸 術 工 科 大 学 紀 要「 芸 術 工 学 2 0 1 4 」 （ 共 同 研 究 ） 
間の身体のあり方を考え、提案を行った。神戸市 KIITO（デザ
イン・クリエイティブセンター神戸）における講評会は公開で行
われた。また翌年 2013 年 2 月には成果発表展覧会を行った。 
 
 2014 には ZEXY PREMIERE 社の協力を得て同様に


























1. 「アルドゥイーノ 1」 
https://www.youtube.com/watch?v=tCmzMNoxl54 
2. 「アルドゥイーノ 2」 
https://www.youtube.com/watch?v=-biSQ4wC0sY 
3. 「アルドゥイーノ 3」 
https://www.youtube.com/watch?v=T0qJ1CjXCZ0 




図 5）図 6）ARDUINO 本体とコンピュータへの接続。 
 




図 11）図 12）図 13）サンプルプログラム「Good Teacher」と
参加者の作品。サーボモーターの支持に要する部品制作などには




































 これらの KINECT を使用した人間・ロボットコミュニ
ケーションプログラム「KINECT action recognition 
software」に関しては、インターネット上の下記のアドレ
スにおいて動画形式の記録を確認することが可能である。 





図 15）図 16）左図手前が KINECT。人間の動作を再生する。 
   
図 17）図 18）上は KINECT が認識した人間の骨格。骨と関節
をワイアーフレームで表示。下は、実際に人間の動作を読み取っ
た KINECT のデータを転送、ロボットに再生させている。 
